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(54) POIGNEE D’OUVRANT POUR VEHICULE AUTOMOBILE

(57)  Linvention concerne une poignée (1, 100, 200)
d’ouvrant (2) pour véhicule automobile comprenant un
support (4) et un élément de manipulation (3) relié au
support par une liaison mécanique (60), la liaison méca-
nique étant configurée pour rendre I'élément de manipu-
lation (3) mobile par rapport au support (4), I'élément de
manipulation (3) comprenant une surface extérieure
tournée vers I'extérieur de I'habitacle du véhicule et une
surface intérieure tournée vers l'intérieur de I'habitacle
du véhicule, , ladite poignée (1, 100) comprenant un dis-

[Fig. 1A]

positif de détection (7, 700) configuré pour détecter une
pression exercée sur I'élément de manipulation (3) et
pour envoyer, lorsqu’une telle pression est détectée, un
signal d’ouverture dudit ouvrant (2) a un dispositif
d’ouverture configuré pour ouvrir I'ouvrant (2), le dispo-
sitif de détection (7, 700) étant disposé par rapportal'élé-
ment de manipulation (3) du c6té d’'une surface intérieure
et au niveau d’'une extrémité de I'élément de manipula-
tion (3).
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Description

[0001] La présente invention concerne les poignées
d’ouvrant pour véhicule automobile, et plus particuliére-
ment les poignées affleurantes a I'ouvrant d’un véhicule
automobile.

[0002] On connait un type d’ouvrant de véhicule auto-
mobile qui est dépourvu de poignée de porte mécanique,
la poignée étant remplacée par un dispositif d’'ouverture
électrique. Le dispositif d'ouverture électrique de
I'ouvrant peut étre commandé par une interface sans
contact ou par une interface de type tactile a capteur
capacitif ou inductif, par exemple, pour permettre a I'uti-
lisateur de commander I'ouverture de I'ouvrant. En com-
plément, pour pallier 'absence de poignée mécanique,
etdoncd’élément de manipulation permettantl’'ouverture
de I'ouvrant, I'ouvrant est équipé d’'un systéme d’entre-
baillement motorisé, ou systéme d’éjection, qui est congu
pour entrainer’ouvrant depuis une position fermée, dans
laquelle I'ouvrant affleure le cadre périphérique formée
par la carrosserie du véhicule, jusqu’a une position en-
trebaillée pour permettre a un utilisateur de saisir le bord
de I'ouvrant en vue d’ouvrir 'ouvrant complétement.
[0003] On connait différents systémes d’entrebaille-
ment, notamment un systéme qui comporte une cré-
maillére solidaire de 'ossature du véhicule et un action-
neur solidaire de I'ossature du véhicule et un actionneur
solidaire de 'ouvrant.

[0004] L’actionneur comporte un bati qui est monté sur
I'ouvrant et un pignon qui engréne sur la crémaillere, le
pignon étant entrainé par un moteur électrique.

[0005] Ainsi, I'entrailnement en rotation du pignon per-
met d’entrainer I'ouvrant en déplacement entre sa posi-
tion fermée et une position entrebaillée.

[0006] Le systeme d’entrebéillement en crémaillere
décrit ici est agencé au voisinage du bord avant de
I'ouvrant et de la charniére de I'ouvrant, pour ne pas gé-
ner 'accés a 'habitacle du véhicule.

[0007] Il est également connu de proposer un systéeme
d’ouverture automatisé a vérin électrique, qui comporte
un vérin électrique comportant un corps monté sur I'os-
sature du véhicule etune tige mobile dont'extrémité libre
est montée sur 'ouvrant. Ainsi, le vérin est adapté pour
entrainer 'ouvrant entre sa position fermée et sa position
entrebaillée.

[0008] Le systeme d’entrebaillement a vérin décrit ici
est agencé au voisinage du bord avant de 'ouvrant et de
la charniere de l'ouvrant, pour ne pas géner 'acceés a
I’habitacle du véhicule.

[0009] Cependant, ce type de poignée présente plu-
sieurs inconvénients.

[0010] En effet, linterface tactile permettant d’ouvrir
I'ouvrant du véhicule peut étre activé indépendamment
de la volonté de l'utilisateur.

[0011] Deplus, cetype de poignée ne permetpas d'uti-
liser un systéme d’activation de I'ouverture de I'ouvrant
en compression, lors d’'une position affleurante de fer-
meture ou de repos d’une telle poignée.
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[0012] Par position affleurante de fermeture, il faut
comprend que la poignée est affleurante par rapport a
'ouvrant du véhicule automobile et par position de repos,
il faut comprendre que la poignée est non affleurante par
rapport a 'ouvrant, c’est-a-dire qu’elle est disposé a I'ex-
térieur du véhicule automobile, de maniere a ce qu’un
utilisateur puisse I'empoigner.

[0013] Enoutre,'agencementde ces poignées ne per-
met pas de gérer précisément la position de la poignée,
lorsque celle-ci est configurée pour se déplacer dans dif-
férentes positions, par exemple d’'une position affleuran-
te de fermeture ou de repos, a une position déployée.
[0014] Enfin, ce type de poignée ne prévoit pas de so-
lution pour ouvrir 'ouvrant du véhicule en cas de panne
électronique, la poignée restant affleurante a I'ouvrant.
[0015] L’invention vise arésoudre au moins 'un de ces
inconvénients en fournissant une poignée d’ouvrant pour
véhicule automobile comprenant un support et un élé-
ment de manipulation relié au support par une liaison
mécanique, la liaison mécanique étant configurée pour
rendre I'élément de manipulation mobile par rapport au
support, I'élément de manipulation comprenant une sur-
face extérieure tournée vers I'extérieur de I'habitacle du
véhicule et une surface intérieure tournée vers l'intérieur
de I'habitacle du véhicule, ladite poignée comprenant un
dispositif de détection configuré pour détecter une pres-
sion exercée sur I'élément de manipulation et pour en-
voyer, lorsqu’une telle pression est détectée, un signal
d’ouverture dudit ouvrant a un dispositif d’ouverture con-
figuré pour ouvrir 'ouvrant, le dispositif de détection étant
disposé par rapport a I'élément de manipulation du c6té
d’une surface intérieure et au niveau d’'une extrémité de
I'élément de manipulation .

[0016] L’élément de manipulation s’étend selon une
direction d’extension entre une premiére et une seconde
extrémité et délimite une dimension de I'’élément de ma-
nipulation. En particulier, la direction d’extension peut
étre paralléle a I'ouvrant du véhicule. Par le terme, au
niveau de I'extrémité, il faut comprendre que le dispositif
de détection est disposé a une distance d’'une extrémité
inférieure a 30% de la dimension de I'élément de mani-
pulation.

[0017] Le signal d’ouverture est donc envoyé volontai-
rement par un utilisateur, le dispositif de détection étant
enfermé a l'intérieur de la poignée. Ceci se traduit par
une pression exercée sur I'’élément de manipulation. Les
chances d’une ouverture involontaire sont donc nulles,
contrairement a une interface tactile ou un simple effleu-
rement actionnerait 'ouverture de I'ouvrant. De plus, le
dispositif de détection se situant au niveau d’'une extré-
mité de I'’élément de manipulation, cela permet d’aug-
menter la précision quant a la zone de pression a exercer
sur I'élément de manipulation pour actionner I'ouverture
de l'ouvrant.

[0018] Selon un mode de réalisation, la liaison méca-
nique comprend un axe de rotation disposé au niveau
d’'une extrémité de I'élément de manipulation, ledit dis-
positif de détection étant situé au niveau de I'extrémité
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opposé a celui de I'axe de rotation.

[0019] Selon un mode de réalisation, la liaison méca-
nique comprend au moins un levier configuré pour dé-
placer I'’élément de manipulation.

[0020] Selon un mode de réalisation encore, le dispo-
sitif de détection comprend unlevier d’actionnement con-
figuré pour étre en contact et en butée avec d’une part
I'élément de manipulation, etd’autre partavec un capteur
électrique configuré pour générer le signal d’ouverture,
dans une position affleurante de fermeture ou de repos
de la poignée.

[0021] Cetagencement du dispositif de détection per-
met d’utiliser ce dispositif en compression, que ce soit
en position d’inactivation, correspondant a la position af-
fleurante de fermeture ou de repos de la poignée, et plus
précisément de I'élément de manipulation, et en position
d’activation du dispositif, correspondant a une position
inclinée de la poignée, et plus précisément de I'élément
de manipulation, par rapport a I'ouvrant.

[0022] Notamment, lelevierd'actionnementcomprend
une premiere branche configurée pour étre en contact
etenbutée avecI'élémentde manipulation et une deuxie-
me branche configurée pour étre en contact et en butée
avec le capteur électrique, lorsqu’une pression prédéter-
minée est exercée sur I'élément de manipulation.
[0023] Notamment encore, la poignée comprend une
liaison entre I'élément de manipulation et la premiere
branche formée par une surface de contact et un point
de contact dans laquelle le point de contact est configuré
pour se déplacer transversalement par rapport a la sur-
face de contact, lorsqu’une pression est exercée surl’élé-
ment de manipulation, la surface de contact étant formée
sur la premiere branche, respectivement sur I'élément
de manipulation, et le point de contact étant formé sur
I'élément de manipulation, respectivement sur la premie-
re branche.

[0024] Dans une variante, la surface de contact est
formée dans un fond d’'une cavité. En particulier, la cavité
présente une forme arrondie ou carrée en U, le point de
contact présentant une forme complémentaire a la forme
de la cavité.

[0025] La forme carrée en U permet un contact avec
une surface plane de la cavité et offre la possibilité de
varier la distance entre la partie du levier et I'axe de ro-
tation du levier d’actionnement sans impacter la position
de I'élément de manipulation selon un axe transversal,
correspondant a la direction d’extraction de I'élément de
manipulation.

[0026] Dans une autre variante, la surface de contact
est configurée pour étre parallele a la direction d’exten-
sion de I'’élément de manipulation ou inclinée par rapport
a la direction d’extension de I'élément de manipulation.
[0027] L’inclinaison de la cavité permet a I'élément de
manipulation de s’adapter aux variations de distance en-
tre la partie du levier et I'axe de rotation du levier d’ac-
tionnement pouvant exister dans différentes poignées.
[0028] Selon une caractéristique, le levier d’actionne-
ment est configuré pour se détacher du capteur électri-
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que lorsqu’une pression prédéterminée est exercée sur
I'élément de manipulation, sur une zone d’ouverture élec-
tronique de la surface extérieure dudit élément de mani-
pulation, le capteur électrique étant configuré pour gé-
nérer le signal d’ouverture lors du déplacement du levier
d’actionnement.

[0029] Selon une possibilité, le dispositif de détection
comprend un levier d’actionnement configuré pour étre
en contact et en butée avec d’'une part I'élément de ma-
nipulation et d’autre part avec un capteur électrique con-
figuré pour générer le signal d’ouverture, dans une po-
sition d’activation.

[0030] Cet agencement permet d'utiliser le dispositif
de détection en décompression, qui est une alternative
au dispositif de détection en compression.

[0031] Selon une autre possibilité, I'élément de mani-
pulation est mobile entre une position affleurante de fer-
meture et une position déployée dans laquelle elle peut
étre actionnée manuellement pour étre déplacée ensuite
jusqu’a une position d’ouverture de I'ouvrant pour ouvrir
mécaniquement ledit ouvrant, I'élément de manipulation
se déplagant de la position affleurante de fermeture a la
position déployée par une pression exercée surune zone
d’ouverture mécanique de lasurface extérieure dudit élé-
ment de manipulation, les zones d’ouverture mécanique
et électronique étant distinctes.

[0032] Ces caractéristiques offrent la possibilité
d’ouvrirmécaniquement'ouvrant. En cas de panne élec-
tronique, I'accessibilité au véhicule est toujours possible.
[0033] Selon une autre possibilité encore, les zones
d’ouverture mécanique et électronique sont situées sur
I'élément de manipulation de sorte qu’une pression exer-
cée sur la zone d’ouverture électronique entraine un dé-
placement dudit élément de manipulation dans un pre-
mier sens et qu’une pression exercée surlazone d’ouver-
ture mécanique entraine un déplacement dudit élément
de manipulation dans un second sens, distinct du premier
sens.

[0034] Selon une autre possibilité encore, le déplace-
ment de I'élément de manipulation, lorsqu’une pression
est exercée sur la zone d’ouverture mécanique ou élec-
tronique, est une rotation, le deuxiéme sens de déplace-
ment étant une rotation inverse du premier sens de dé-
placement.

[0035] Dans un mode de réalisation, I'élément de ma-
nipulation est relié au support par l'intermédiaire d’'une
unique liaison mécanique alaquelle il est en liaison pivot
de sorte que I'élément de manipulation est mobile en
rotation par rapport a la liaison mécanique, la zone
d’ouverture électronique étant décalée de la zone de
liaison pivot. Dans un autre mode de réalisation, le sup-
portcomprend une butée d’élémentde manipulation con-
figurée pour bloquer le mouvement de I'élément de ma-
nipulation vers I'extérieur du véhicule automobile.
[0036] Dans unautre mode de réalisation encore, I'élé-
ment de manipulation est relié au support par I'intermé-
diaire de la liaison mécanique, la liaison mécanique com-
prenant deux leviers, I'élément de manipulation étant re-
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lié par une premiére liaison pivot avec le premier levier
et parune deuxiéme liaison pivotavecle deuxieme levier.
[0037] Dans un autre mode de réalisation encore, le
dispositif de détection est situé a I'extérieur de I'espace
délimité entre la premiére et la deuxiéme liaison pivot.
[0038] Cette disposition du dispositif de détection par
rapport a I'élément de manipulation permet d’augmenter
la précision quant a la zone de pression a exercer sur
I'élément de manipulation pour actionner I'ouverture de
I'ouvrant.

[0039] Dans un autre mode de réalisation encore, le
support comprend des butées, une butée de levier étant
disposée contre I'au moins un levier disposé au niveau
de I'extrémité de I'élément de manipulation, tournée vers
I’habitacle du véhicule et une butée de levier d’actionne-
ment étant disposée sur la deuxiéme branche du levier
d’actionnement, tournée vers I'extérieur du véhicule.
[0040] Ces butées permettent de gérer de fagon pré-
cise la position de la poignée. En effet, puisque I'élément
de manipulation est configuré pour prendre différentes
positions, chaque position restera la méme tout au long
de la vie de la poignée grace a ces butées. Selon une
variante, le premier levier comprend un orifice et le
deuxieme levier comprend un trou oblong, les deux le-
viers étant reliés par au moins une biellette, I'au moins
une biellette étant paralléle au trou oblong.

[0041] La biellette permet de coupler les deux leviers
de sorte que lorsque I'élément de manipulation se dé-
place, les deux leviers se déplacent selon un mouvement
de I'élément de manipulation.

[0042] Selon une autre variante, la zone d’ouverture
mécanique est disposée sur la surface extérieure de
I'élément de manipulation disposée entre la premiere
liaison pivot et la deuxiéme liaison pivot.

[0043] Selon une autre variante encore, la zone
d’ouverture électronique est située a 'opposé de la zone
d’ouverture mécanique par rapport a la position de la
premiére liaison pivot. Les deux zones d’ouverture mé-
canique et électronique étant distinctes, l'utilisateur a
donc le choix d’ouvrirmécaniquement ou électriquement
I'ouvrant du véhicule.

[0044] L’invention seradécrite plus en détails a travers
les différentes figures présentées ci-dessous, ce qui fa-
cilitera sa compréhension.

[Fig. 1A] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, d’'une poignée dans la position affleu-
rante a I'ouvrant, conformément a I'invention.

[Fig. 1B] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, de la cavité recevant le dispositif de dé-
tection selon un mode de réalisation de I'invention.
[Fig. 1C] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, de la cavité recevant le dispositif de dé-
tection selon un autre mode de réalisation de I'in-
vention.

[Fig. 2] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, de la cavité recevant le dispositif de dé-
tection selon un autre mode de réalisation de I'in-
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vention.

[Fig. 3] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, d’'une poignée dans une position
d’ouverture électronique de l'ouvrant, conformé-
ment a l'invention.

[Fig. 4] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, d’'une poignée dans une position dé-
ployée, conformément a l'invention.

[Fig. 5] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, d’'une poignée dans une position affleu-
rante a l'ouvrant, selon un autre mode de réalisation
de l'invention.

[Fig. 6] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, d’'une poignée selon le mode de réali-
sation de la figure 4, dans une position d’ouverture
électronique de 'ouvrant.

[Fig. 7] représente une représente une vue en coupe
selon un axe longitudinal, d’'une poignée dans une
position de repos, selon un autre mode de réalisation
de linvention.

[Fig. 8] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, d’un dispositif de détection selon un
autre mode de réalisation, d’'une poignée dans une
position affleurante a I'ouvrant.

[Fig. 9] représente une vue en coupe selon un axe
longitudinal, du dispositif de détection selon le mode
de réalisation de la figure 8, d’'une poignée dans une
position d’ouverture électronique de I'ouvrant.

[0045] La figure 1A montre une poignée 1 dans une
position affleurante a un ouvrant 2, de véhicule automo-
bile par exemple. La position affleurante est une position
de fermeture de la poignée 1.

[0046] La poignée 1 comprend un élément de mani-
pulation 3. Cet élément de manipulation 3 est affleurant
al'ouvrant 2.

[0047] La poignée 1 comprend également un support
4 auquel I'élément de manipulation 3 est relié, par l'in-
termédiaire d’'une liaison mécanique 60, comprenant
deux leviers 5 et 6.

[0048] Cesleviers 5 et 6 sont configurés pour déplacer
I'élément de manipulation 3 selon un mouvement rota-
toire.

[0049] La poignée 1 comprend également un dispositif
de détection 7 composé d’un levier d’actionnement 8 ro-
tatif autour d’'un axe A, comprenant un ressort de torsion
21, etd’'un capteur électrique 9. Ce dispositif de détection
7 est situé au niveau d’'une extrémité de I'élément de
manipulation 3.

[0050] Dans la position affleurante a I'ouvrant 2 de la
poignée 1, le levier d’actionnement 8 est en contact et
en butée avec d’'une part une extrémité de I'élément de
manipulation 3 et d’autre part avec le capteur électrique
9.

[0051] Plus précisément, le levier d’actionnement 8
comprend une premiére banche 10 disposée radiale-
ment vers I'extérieur du véhicule et une deuxiéme bran-
che 11 disposée radialement selon I'axe longitudinal X.
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La premiére branche 10 du levier d’actionnement 8 est
recue dans une cavité 12 de I'élément de manipulation
3, cette cavité 12, de forme arrondie en U, étant située
dans le prolongement d’'une extrémité de I'élément de
manipulation 3 dirigée vers I'habitacle du véhicule. La
deuxieme branche 11 est en contact et en butée avec le
capteur électrique 9, le capteur électrique 9 étant plus
proche de 'ouvrant 2 que la deuxiéme branche 11.
[0052] La premiére branche 10 présente une forme
complémentaire a la forme de la cavité 12, de maniere
a ce que la premiére branche 10 s’insere dans la cavité
12 jusqu’a venir en butée contre celle-ci, au niveau d’'une
surface de contact de la cavité, définissant ainsi un point
de contact entre la cavité 12 et la premiere branche 10
du levier d’actionnement 8.

[0053] Entrela premiére branche 10 du levier d’action-
nement 8 et la cavité 12 de I'élément de manipulation
peut étre interposé un élément, non représenté, permet-
tant d’éviter le bruit et de réduire I'usure lors du contact
entre la premiere branche 10 et la cavité 12. Chaque
levier 5 et 6 présente une premiére partie 13 fixée a I'élé-
ment de manipulation 3 par une liaison pivot et une
deuxiéme partie 14 fixée au support 4.

[0054] La deuxieme partie 14 est en liaison pivot entre
le support 4 et I'élément de manipulation 3. Cette deuxie-
me partie 14 comprend un ressort de torsion 15.
[0055] Ces premiers et deuxiemes leviers 5 et 6 pré-
sentent une forme coudée.

[0056] La deuxieme partie 14 du premier levier 5 est
liée a une zone du support4 située en regard de I'élément
de manipulation 3. La deuxiéme partie 14 du deuxieéme
levier 6 est liée a une zone du support 4 décalée de I'élé-
ment de manipulation 3.

[0057] Une biellette 16 couple les deux leviers 5 et 6.
Ce couplage est réalisé au niveau des extrémités de la
biellette 16.

[0058] En effet, chaque extrémité de la biellette 16 est
en liaison articulée avec un levier 5, 6 correspondant
dontl'une des liaisons articulées présente un trou oblong
17, disposé parallélement a la biellette 16.

[0059] Labiellette 16 permet de déplacer les premiers
et deuxiémes leviers 5, 6, I'un par rapport a l'autre, con-
formémentau déplacement de I'élément de manipulation
3.

[0060] En effet, le trou oblong 17 confére ainsi pour la
biellette 16 un jeu selon une direction longitudinale de
ladite biellette 16.

[0061] Les efforts transmis par la biellette 16 s’exer-
cent donc de fagon équilibrée tant sur le deuxiéme levier
6 que sur le premier levier 5 de sorte que le risque de
coincement est minimisé.

[0062] Une butée de levier 18 est disposée contre le
deuxieme levier 6 et tournée vers 'habitacle du véhicule
et une butée de levier d’actionnement 19 est disposée
contre la deuxiéme branche 11 du levier d’actionnement
8, tournée vers I'extérieur du véhicule. Ces butées per-
mettentde déterminer et de gérer précisémentla position
de la poignée 1.
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[0063] En effet, concernant la butée de levier d’action-
nement 19, c’est le ressort de torsion 21 du levier d’ac-
tionnement 8 qui est configuré pour pousser le levier d’ac-
tionnement 8, et plus particulierement sa deuxiéme bran-
che 11 contre la butée de levier d’actionnement 19.
[0064] Un verrou 20 est positionné entre le premier
levier 5 et le deuxiéme levier 6.

[0065] Encore selon un autre mode de réalisation de
la présente invention représenté a la figure 1B et 1C, la
cavité 12 peut étre inclinée par rapport a I'axe longitudinal
Xdeladirection d’extension de I'élément de manipulation
3. L’inclinaison de la cavité 12 permet a I'élément de ma-
nipulation 3 de s’adapter a la distance entre la partie 13
du levier 6 et I'axe de rotation A du levier d’actionnement
8. En effet, cette distance peut varier en fonction des
poignées.

[0066] Lorsque la distance augmente entre la partie
13 du levier 6 et I'axe de rotation A du levier d’actionne-
ment 8, représentée a la figure 1B, I'élément de manipu-
lation 3 est disposé vers l'intérieur de I’habitacle du vé-
hicule, par rapport a I'ouvrant 2.

[0067] Lorsque la distance diminue entre la partie 13
du levier 6 et I'axe de rotation A du levier d’actionnement
8, représentée a la figure 1C, I'élément de manipulation
3 est disposé vers I'extérieur de I'habitacle du véhicule,
par rapport a I'ouvrant 2.

[0068] La figure 2 montre un autre mode de réalisation
de la présente invention. La cavité 12 présente une forme
carrée en U. La forme carrée en U permet un contact de
la premiére branche 10 du levier d’actionnement 8 avec
une surface plane de la cavité 12 selon I'axe longitudinal
X, et offre la possibilité de varier la distance entre la partie
13 du levier 6 et I'axe de rotation A du levier d’actionne-
ment 8 sans impacter la position de I'élément de mani-
pulation 3 selon I'axe transversal Y, correspondant a la
direction d’extraction de I'’élément de manipulation 3.
[0069] La figure 3 montre la poignée 1, dont I'élément
de manipulation 3 n’est plus en position affleurante vis-
a-vis de 'ouvrant 2.

[0070] En effet, 'élément de manipulation 3 est Iége-
rement incliné par rapport a I'ouvrant 2.

[0071] De ce fait, la deuxiéme branche 11 du levier
d’actionnement 8 est détachée du capteur électrique 9,
le levier d’actionnement 8 est dit en position d’activation.
[0072] L’élément de manipulation 3 a effectué un mou-
vement rotatoire vers l'intérieur de I’habitacle du véhicu-
le, par 'intermédiaire de la premiére partie 13 du deuxie-
me levier 6.

[0073] Ce déplacement de I'élément de manipulation
3estdlaunepression, del'ordre de dix Newton, exercée
sur une zone d’ouverture électronique 22 disposée sur
la face extérieure de I'élément de manipulation 3.
[0074] Plus précisément, cette zone d’ouverture élec-
tronique 22 est située en aval de I'axe de rotation selon
I'axe longitudinal X de la poignée 1, de la deuxiéme partie
14 du premier levier 5.

[0075] La figure 4 montre la poignée 1 en position dé-
ployée.
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[0076] Cette position déployée est atteinte dans le
sens inverse de la position de la poignée 1 illustrée dans
la figure 2.

[0077] Ce déplacement de I'élément de manipulation
3 estdl a une pression, de I'ordre de vingt-cinqg Newton,
exercée sur la zone d’ouverture mécanique 23 disposée
sur la face extérieure de I'élément de manipulation 3.
[0078] Lazone d’ouverture mécanique 23 pour dépla-
cer I'’élément de manipulation 3 en position déployée est
différente de la zone d’ouverture électronique 22.
[0079] En effet, la zone d’ouverture mécanique 23 est
disposée en amont de I'axe de rotation selon I'axe lon-
gitudinal X de la poignée 1, de la deuxiéme partie 14 du
premier levier 5. Autrement dit, la zone d’ouverture mé-
canique 23 est située entre deux liaisons pivots des pre-
miers et deuxiémes leviers 5 et 6, soit entre les deuxié-
mes parties 14 de chaque levier 5 et 6.

[0080] Cette position déployée de la poignée 1 se tra-
duit par le détachement de la cavité 12 de la premiere
branche 10 du levier d’actionnement 8 par la rotation de
la deuxiéme partie 14 du premier levier 5.

[0081] La zone d’ouverture électronique 22 est située
a 'opposé de la zone d’ouverture mécanique 23.
[0082] Cette position déployée est configurée pour
donner accés au verrou 20 permettant le déverrouillage
de l'ouvrant 2 du véhicule automobile, par une clé adé-
quate, lorsque celui-ci est en panne électrique par exem-
ple.

[0083] La figure 5 montre une poignée 100 selon un
deuxieme mode de réalisation de I'invention.

[0084] A la différence de la poignée 1 décrite précé-
demment, celle-ci ne comporte qu’une seule liaison mé-
canique 60.

[0085] Cetteliaison mécanique 60 fait partie intégrante
du support 4. Dans ce deuxiéeme mode de réalisation,
I'axe de rotation B de la liaison mécanique 60 est située
sur sa premiere partie 130.

[0086] En conséquence, cette poignée 100 n’est pas
configurée pour adopter une position déployée.

[0087] Unebutée d’élémentde manipulation 24 bloque
I'élément de manipulation 3 au niveau de son extrémité
comprenant la cavité 12 recevant la premiére branche
10 du levier d’actionnement 8. Cette butée d’élément de
manipulation 24 permet de garder une position précise
de I'élément de manipulation 3 de la poignée 100.
[0088] Plus précisément, la butée d’élément de mani-
pulation 24 est en butée contre un angle droit o formé
par I'extrémité de I'élément de manipulation 3 compre-
nant la cavité 12. Autrement dit, I'élément de manipula-
tion 3 est compris et en butée entre la butée d’élément
de manipulation 24 et la premiere branche 10 du levier
d’actionnement 8.

[0089] C’estle ressort de torsion 21 du levier d’action-
nement 8 qui est configuré pour pousser le levier d’ac-
tionnement 8, et plus particulierement sa premiére bran-
che 10 contre la cavité 12 de I'élément de manipulation
3 entrainant ainsi I'élément de manipulation 3 en butée
contre la butée d’élément de manipulation 24.
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[0090] Une telle poignée 100 est adaptée pour un
ouvrant 2 se situant d’'un c6té passager du véhicule auto-
mobile.

[0091] La zone d’ouverture électronique 22 est donc
située en aval de la premiere partie 130 de la liaison
mécanique 60.

[0092] Ce deuxieme mode de réalisation ne comporte
pas de zone d’ouverture mécanique.

[0093] La figure 6 montre la poignée 100 selon le
deuxieme mode de réalisation, dans une position
d’ouverture électronique de I'ouvrant 2.

[0094] En effet, 'élément de manipulation 3 est Iége-
rement incliné par rapport a 'ouvrant 2.

[0095] De ce fait, la deuxiéme branche 11 du levier
d’actionnement 8 est détachée du capteur électrique 9.
[0096] L’élémentde manipulation 3 a effectué un mou-
vement rotatoire vers l'intérieur de I’habitacle du véhicu-
le, par l'intermédiaire de la premiére partie 130 de la
liaison mécanique 60.

[0097] Ce déplacement de I'élément de manipulation
3estdlaunepression, del’ordre de dix Newton, exercée
sur la zone d’ouverture électronique 22 disposée sur la
face extérieure de I'élément de manipulation 3.

[0098] L’élément de manipulation 3 n’est donc plus en
butée contre la butée d’élément de manipulation 24.
[0099] La figure 7 montre une poignée 200 selon un
troisieme mode de réalisation de l'invention. Cette poi-
gnée 200 est en position de repos. Autrement dit, c’est
une poignée classique, c’est-a-dire qui n’est pas affleu-
rante a I'ouvrant 2 en position de fermeture. L’élément
de manipulation 3 est donc disposé a I'extérieur du vé-
hicule, de maniere a ce que I'utilisateur puisse I'empoi-
gner. Un verrou 20 est donc accessible, offrant a I'utili-
sateur la possibilité de déverrouiller 'ouvrant 2 a l'aide
d’'une clé adéquate.

[0100] A ladifférence du premier mode de réalisation,
la poignée 1,100 comprend une seule liaison mécanique
60 et ne comporte qu’une zone d’activation électronique
22.

[0101] Lafigure 8 montre un dispositif de détection 700
selon un autre mode de réalisation, d’une poignée 1, 100,
200 dans une position affleurante a I'ouvrant 2.

[0102] A ladifférence des premiers, deuxiemes et troi-
siemes modes de réalisation, le capteur électrique 9 est
disposé du cbté opposé de la deuxieme branche 11 du
levier d’actionnement 8, en comparaison avec la position
du capteur électronique 9 des premiers, deuxiémes et
troisiemes modes de réalisation de l'invention.

[0103] Autrement dit, le capteur électronique 9 est si-
tué plus proche de I'habitacle que la deuxieme branche
11 du levier d’actionnement 8.

[0104] Cecise traduitparundispositif de détection 700
fonctionnant en décompression, a linverse des pre-
miers, deuxiémes et troisiemes modes de réalisation,
dans lesquels le dispositif de détection 7 fonctionnait en
compression, lors de la position affleurante a I'ouvrant 2
ou de repos, de la poignée 1, 100, 200.

[0105] Il est a noter que dans ce mode de réalisation,
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la deuxieme branche 11 du levier d’actionnement 8 n’est
plus en contact avec le capteur électronique 9.

[0106] Lafigure 9 montre le dispositif de détection 700
selon le mode de réalisation de la figure 8, d’'une poignée
1, 100, 200 dans une position d’activation électronique
de l'ouvrant 2. L’élément de manipulation 3 a effectué un
mouvement rotatoire vers l'intérieur de I'habitacle du vé-
hicule, par l'intermédiaire de la rotation de la premiere
partie 13 du deuxiéme levier 6 pour le premier mode de
réalisation de l'invention, ou de la premiére partie 130 de
laliaison mécanique 60 pour les deuxiémes et troisiemes
modes de réalisation de l'invention.

[0107] De ce fait, la deuxieme branche 11 du levier
d’actionnement 8 est en contact avec le capteur électri-
que 9.

[0108] Lesdifférents modes deréalisation représentés
sur les figures présentent des poignées mobiles en ro-
tation. Selon un autre mode de réalisation non représen-
té, la poignée 1, 100, 200 peut étre mobile en translation.
[0109] Dans les paragraphes suivants, le fonctionne-
ment de la présente invention est expliqué, dans un pre-
mier temps en référence au premier mode de réalisation.
[0110] Lorsque lapoignée 1 est en position affleurante
a l'ouvrant 2 du véhicule automobile, le dispositif de dé-
tection 7, et plus précisément le levier d’actionnement 8
est en contact et en butée a la fois contre I'élément de
manipulation 3 et contre le capteur électrique 9.

[0111] Encore plus précisément, c'est la premiere
branche 10 du levier d’actionnement 8 qui est en butée
contre I'extrémité de I'élément de manipulation 3 com-
portant la cavité 12 et la deuxieme branche 11 du levier
d’actionnement 8 qui est en butée contre le capteur élec-
trique 9.

[0112] Un utilisateur peut exercer une pression dans
la zone d’ouverture électronique 22 de I'élément de ma-
nipulation 3, afin de déplacer I'’élément de manipulation
3 de maniére a ce que cet élément de manipulation 3
déplace le levier d’actionnement 8 en position d’activa-
tion, qui a son tour, se détache du capteur électrique 9.
[0113] Lorsque le capteur électrique 9 est décompres-
sé par la deuxieme branche 11 du levier d’actionnement
8, celui-ci envoie un signal d’ouverture de I'ouvrant 2 a
un dispositif d’'ouverture de I'ouvrant 2.

[0114] Ce dispositif douverture permet d’ouvrir
I'ouvrant 2 du véhicule automobile, par exemple par un
systeme d’éjection d’ouvrant 2.

[0115] Il est a noter que le dispositif d’'ouverture peut
également baisser une vitre de I'ouvrant 2.

[0116] Enfin, une fois I'ouvrant 2 ouvert, I'élément de
manipulation 3 retourne dans sa position initiale, c’est-
a-dire en position affleurante a I'ouvrant 2, par le ressort
de torsion 15. Il en est de méme pour le levier d’action-
nement 8 qui revient dans sa position initiale, par le res-
sort de torsion 21.

[0117] Lorsque le véhicule automobile subi une panne
électrique, I'ouvrant 2 ne peut pas s’ouvrir par le dispositif
précédemment présenté.

[0118] Pour remédier a cela, l'utilisateur exerce une

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

pression dans lazone d’ouverture mécanique 23 de I'élé-
ment de manipulation 3, déplagant I'élément de manipu-
lation 3 dans une position déployée.

[0119] Cette position déployée permet un accées au
verrou 20, offrant a l'utilisateur la possibilité de déver-
rouiller 'ouvrant 2 a l'aide d’'une clé adéquate.

[0120] Une fois'ouvrant 2 déverrouillé, I'utilisateur tire
manuellement sur I'élément de manipulation 3, entrai-
nant 'ouverture de I'ouvrant 2.

[0121] Selon les deuxiemes et troisiemes modes de
réalisation et a la différence du premier mode de réali-
sation, la poignée 100, 200 ne présente pas de mode
d'ouverture par une pression exercée dans la zone
d’ouverture mécanique 23.

[0122] Selonle mode de réalisation comprenant le dis-
positif de détection 700 et a la différence du premier mode
de réalisation, lorsqu’un utilisateur exerce une pression
dans la zone d’ouverture électronique 22 de I'élément de
manipulation 3 de maniére a ce que cet élément de ma-
nipulation 3 déplace le levier d’actionnement 8, qui a son
tour entre en contact avec le capteur électronique 9 par
lintermédiaire de sa deuxieme branche 11, le capteur
détecte la pression exercée dans la zone d'ouverture
électronique 22 et envoie un signal d'ouverture de
'ouvrant 2 a un dispositif d’'ouverture de I'ouvrant 2.
[0123] Bien entendu, toutes les simples modifications
ou la combinaison d’éléments venant de différentes va-
riantes de I'invention sont couvertes par la portée de la
présente invention.

Revendications

1. Poignée (1, 100, 200) d’ouvrant (2) pour véhicule
automobile comprenant un support (4) et un élément
de manipulation (3) relié au support par une liaison
meécanique (60), la liaison mécanique (60) étant con-
figurée pour rendre I'élément de manipulation (3)
mobile par rapport au support (4), I'élément de ma-
nipulation (3) comprenant une surface extérieure
tournée vers I'extérieur de I'habitacle du véhicule et
une surface intérieure tournée vers l'intérieur de I'ha-
bitacle du véhicule, ladite poignée (1, 100, 200) com-
prenant un dispositif de détection (7, 700) configuré
pour détecter une pression exercée sur I'élément de
manipulation (3) et pour envoyer, lorsqu’une telle
pression est détectée, un signal d’ouverture dudit
ouvrant (2) a un dispositif d’ouverture configuré pour
ouvrir 'ouvrant (2), le dispositif de détection (7, 700)
étant disposé par rapport a I'élément de manipula-
tion (3) du c6té d’'une surface intérieure et au niveau
d’une extrémité de I'élément de manipulation (3).

2. Poignée (1, 100, 200) selon la revendication 1, dans
laquelle la liaison mécanique (60) comprend un axe
de rotation (B) disposée au niveau d’'une extrémité
de I'élément de manipulation (3), ledit dispositif de
détection (7, 700) étant situé au niveau de 'extrémité
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opposé a celui de I'axe de rotation (B).

Poignée (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 ou 2, dans laquelle la liaison mécanique (60)
comprend au moins un levier (5, 6) configuré pour
déplacer ledit élément de manipulation (3).

Poignée (1, 100, 200) selon l'une quelconque des
revendications 1 a 3, dans laquelle le dispositif de
détection (7) comprend un levier d’actionnement (8)
configuré pour étre en contact eten butée avec d’'une
part I'élément de manipulation (3), et d’autre part
avec un capteur électrique (9) configuré pour géné-
rer le signal d’ouverture, dans une position affleu-
rante de fermeture ou de repos de la poignée (1,100,
200).

Poignée (1, 100, 200) selon la revendication 4, dans
laquelle le levier d’actionnement (8) comprend une
premiere branche (10) configurée pour étre en con-
tact et en butée avec I'élément de manipulation (3)
et une deuxieme branche (11) configurée pour étre
en contact et en butée avec le capteur électrique (9),
lorsqu’une pression prédéterminée est exercée sur
I'élément de manipulation (3).

Poignée (1, 100, 200) selon la revendication 5, com-
prenant une liaison entre I'élément de manipulation
(3) et la premiere branche (10) formée par une sur-
face de contact et un point de contact dans laquelle
le point de contact est configuré pour se déplacer
transversalement par rapport ala surface de contact,
lorsqu’une pression est exercée surl’élémentde ma-
nipulation (3), la surface de contact étant formée sur
la premiere branche (10), respectivement sur I'élé-
ment de manipulation (3), etle point de contact étant
formé sur I'élément de manipulation (3), respective-
ment sur la premiére branche (10).

Poignée (1, 100, 200) selon l'une quelconque des
revendications 4 a 6, dans laquelle le levier d’action-
nement (8) est configuré pour se détacherdu capteur
électrique (9) lorsqu’une pression prédéterminée est
exercée sur I'élément de manipulation (3), sur une
zone d’ouverture électronique (22) de la surface ex-
térieure dudit élément de manipulation (3), le capteur
électrique (9) étant configuré pour générer le signal
d’ouverture lors du déplacement du levier d’action-
nement (8).

Poignée (1, 100, 200) selon l'une quelconque des
revendications 1 a 3, dans laquelle le dispositif de
détection (700) comprend un levier d’actionnement
(8) configuré pour étre en contact et en butée avec
d’une part I'élément de manipulation (3) et d’autre
part avec un capteur électrique (9) configuré pour
générer le signal d’'ouverture, dans une position d’ac-
tivation.
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9.

10.

1.

12.

13.

14.

Poignée (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 7 ou 8, dans laquelle I'élément de manipulation
(3) est mobile entre une position affleurante de fer-
meture et une position déployée dans laquelle elle
peut étre actionnée manuellement pour étre dépla-
cée ensuite jusqu'a une position d’ouverture de
'ouvrant (2) pour ouvrir mécaniquement ledit
ouvrant, I'élément de manipulation (3) se déplagant
de la position affleurante de fermeture a la position
déployée par une pression exercée sur une zone
d’ouverture mécanique (23) de la surface extérieure
dudit élémentde manipulation (3), les zones d’ouver-
ture mécanique (23) et électronique (22) étant dis-
tinctes.

Poignée (1) selon la revendication 9, dans laquelle
les zones d’ouverture mécanique (23) et électroni-
que (22) sont situées sur I'élément de manipulation
(3) de sorte qu'une pression exercée sur la zone
d’ouverture électronique (22) entraine un déplace-
ment dudit élément de manipulation (3) dans un pre-
mier sens et qu’une pression exercée sur la zone
d’ouverture mécanique (23) entraine un déplace-
ment dudit élément de manipulation (3) dans un se-
cond sens, distinct du premier sens.

Poignée (1) selon la revendication 10, dans laquelle
le déplacement de I'élément de manipulation (3),
lorsqu’une pression est exercée surlazone d’ouver-
ture mécanique (23) ou électronique (22), est une
rotation, le deuxiéme sens de déplacement étantune
rotation inverse du premier sens de déplacement.

Poignée (100, 200) selon la revendication 7, dans
laquelle I'élément de manipulation (3) est relié au
support (4) par I'intermédiaire d’'une unique liaison
mécanique (60) a laquelle il est en liaison pivot de
sorte que I'élément de manipulation (3) est mobile
en rotation par rapport a la liaison mécanique (60),
la zone d’ouverture électronique (22) étant décalée
de la zone de liaison pivot.

Poignée (100, 200) selon I'une quelconque des re-
vendications 1 a 8 ou 12, dans laquelle le support
(4) comprend une butée d’élément de manipulation
(24) configurée pour bloquer un mouvement de I'élé-
ment de manipulation (3) vers I'extérieur du véhicule
automobile.

Poignée (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 1a 11, danslaquelle I'élément de manipulation
(3) est relié au support (4) par I'intermédiaire de la
liaison mécanique (60), la liaison mécanique (60)
comprenant deux leviers (5, 6), 'élément de mani-
pulation (3) étant relié par une premiére liaison pivot
avec le premier levier (5) et par une deuxiéme liaison
pivot avec le deuxiéme levier (6).
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Poignée (1) selon la revendication 14, dans laquelle
le dispositif de détection (7,700) est situé aI'extérieur
de I'espace délimité entre la premiére et la deuxieme
liaison pivot.

Poignée (1) selon I'une quelconque des revendica-
tions 4 a 11, dans laquelle le support (4) comprend
des butées, une butée de levier (18) étant disposée
contre I'au moins un levier (5) disposé au niveau de
I'extrémité de I'élément de manipulation (3), tournée
vers I'habitacle du véhicule et une butée de levier
d’actionnement (19) étant disposée sur la deuxieme
branche (11) du levier d’actionnement (8), tournée
vers I'extérieur du véhicule.
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[Fig. 1B]

[Fig. 1C]
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[Fig. 2]
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[Fig. 7]
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recherche européenne visé ci-dessus.

Lesdits members sont contenus au fichier informatique de 'Office européen des brevets a la date du

Les renseignements fournis sont donnés a titre indicatif et n'engagent pas la responsabilité de I'Office européen des brevets.
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Document brevet cité Date de Membre(s) de la Date de

au rapport de recherche publication famille de brevet(s) publication

WO 2017198921 Al 23-11-2017 CN 109312582 A 05-02-2019
EP 3458661 Al 27-03-2019
FR 3051501 Al 24-11-2017
WO 2017198921 Al 23-11-2017

EP 0430732 Al 05-06-1991 DE 69007242 T2 07-07-1994
EP 0430732 Al 05-06-1991
ES 2050405 T3 16-05-1994
FR 2654767 Al 24-05-1991

FR 2927431 Al 14-08-2009  AUCUN

US 2007130837 Al 14-06-2007 CN 1978857 A 13-06-2007
US 2007130837 Al 14-06-2007

DE 102016112689 Al 11-01-2018 CN 109312584 A 05-02-2019
DE 102016112689 Al 11-01-2018
EP 3482024 Al 15-05-2019
US 2019234122 Al 01-08-2019
WO 2018010939 Al 18-01-2018
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